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Повышенные требования к качеству переходных процессов, к энергетическим 
показателям привода, а также доступность технических средств делает экономически 
целесообразным применение векторной системы управления в приводах самого разно-
образного назначения. 
Внедрение в проекты векторной системы управления электроприводом сопря-
жено с определенными трудностями на стадии создания модели электропривода. Ос-
новной задачей при создании модели является определение базисных величин проек-
ций тока статора 1I , 1I  на оси α, β и потокосцепления ротора 2 . Методы расчета 
основаны на известных соотношениях для полного тока статора и тока холостого хода. 
В работе нами предложен новый метод расчета и выполнена оценка достоверности из-
вестных и предлагаемого методов расчета проекций токов статора. 
При ориентации оси α по вектору потокосцепления ротора, ток 
1
I  будет опре-
делять величину потокосцепления ротора, т.е. будет равен току намагничивания. Ток 
намагничивания в асинхронной машине можно определить из уравнения идеального 
холостого хода двигателя, на основании параметров Т-образной схемы замещения. Из-
вестны методы расчета: 1) по относительному амплитудному значению полного тока 
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2) метод, основанный на упрощенном уравнении тока холостого хода 
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Предлагаемый метод основан на точном расчете в комплексном виде проекций 
векторов 
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Общим для всех методов будет выражение для потокосцепления ротора: 
 12 ILm  
Электромагнитный момент 
 122..
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В уравнениях обозначено: 
1I   - ток статора двигателя в номинальном режиме, А; 
1U  - номинальное фазное напряжение на статоре, В; 
mX  - индуктивное сопротивление намагничивающего контура, Ом; 
1X  - индуктивное сопротивление рассеяния фазы статора, Ом; 
2X  - индуктивное сопротивление рассеяния фазы ротора, приведенное к стато-
ру, Ом; 
1R  - активное сопротивление фазы статора, Ом; 
2R  - активное сопротивление фазы ротора, приведенное к статору, Ом; 
нS  - номинальное скольжение; 
cos  - коэффициент мощности двигателя в номинальном режиме; 
2k  - коэффициент электромагнитной связи ротора; 
Пp  - число пар полюсов машины. 
По всем методам произведен расчет для девяти типов двигателей. Результаты 
расчета приведены в таблице 1. 
Табл. 1. Результаты расчета проекций токов и модуля потокосцепления 
 
Табл. 2. Результаты оценки погрешности расчета электромагнитного момента 
 
В таблице обозначено: B1 - метод расчета относительно амплитудного значения 
полного тока, B2 - метод расчета основанный на упрощенном уравнении тока холостого 
хода, B3 - предлагаемый метод. 
В качестве критерия оценки результата выбрано условие на соответствие номи-
нального электромагнитного момента двигателя и расчетного электромагнитного мо-
мента: 
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Оценка погрешности расчета электромагнитного момента показывает, что дан-
ный метод можно применять для построения математических моделей векторной сис-
темы управления электроприводом переменного тока. Метод обеспечивает погреш-
ность по выбранному критерию не хуже 5% для выбранных двигателей. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
